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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(§) Verfahren zur Obertragung von Daten von wenigstens einem Sensor zu einem Steuergerat 

@ Eswirdein Verfahren zur Obertragung von Daten von 

wenigstens einem Sensor zu einem Steuergerat iiber eine 
jeweilige Zweidrahtleitung vorgeschlagen, das dazu 
dient, beliebige Sensoren bei dem Steuergerat zu identi- 
fizieren und mehrere logische Kanale uber die jeweilige 
Zweidrahtleitung zu realisieren. Der wenigstens eine Sen- 
sor erhalt von dem Steuergerat uber die Zweidrahtleitung 
die notwendige elektrische Energie und iibertragt dafiir 
sensorspezifische Daten, 
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Beschreibung chert. 

[0008] Weiterhin ist es von Vorteil, daB die Datenworte 

Stand der Technik mit den zugehorigen Tdentifikationscodes zu einem Identifi- 

kationsblock zusammcngcfaBt wcrdcn unddaG dcrldcntifi- 

[0001J Die Erfindung geht aus von einem Verfahren zur 5 kationsblock fur eine vorgegekne Anzahl wiederholt wird. 

Ubertragung von Daten von wenigstens einem Sensor zu ei- Damit wird sichergestellt, dab diese Sensoridentifikation 

nem Steuergerat nach der Gattung des unabhangigen Patent- mit holier Wahrscheinlichkeit vom Steuergerat empfangen 

anspruchs, und verarbeitet wird, 

[0002] Es ist bereits aus dem Artikel D. Ulimann und an- [0009] Dariiber liinaus ist es von Vorteil, daB die Flexibili- 

dere: 10 tat des erfindungsgemaBen Verfahrens es ermoglicht, die 

"Side Airbag Sensor in Silicon Micromachining" SAK 'Ibch- Scnsorcnwcrtc in untcrschicdlichcn Auflosungcn, Ubcrtra- 

nical Paper, Marz 1999 bckannt, von ausgclagcrtcn Scnso- gungsratcn und logischcn Kanalcn zu ubcrtragen, Dies cr- 

ren in einem Kraftfahrzeug Daten uber eine Zweidrahtlei- moglicht eine flexible Handhabung der Ubertragung und sie 

tung zu einem Steuergerat zu iibertragen. Dies ist insbeson- kann je nach Bedarf angepaBt werden. Die logischen Kanale 

dere Fur Ruckhaltesysleme von Inleresse. Dabei werden die 15 konne vorleiihafterweise durch einen Zeitmultiplex reali- 

Signale uber eine Slromamplitudenmodulation erzeugl. Von sierl werden. 

dem Steuergerat wcrdcn die cinzclncn Scnsorcn uber dicsc [0010] Dariiber hinaus ist cs von Vorteil, daB in den ci- 

Zwcidrahtlcitung auch mit elcktrischcr Encrgic durch cincn gcntlichcn Nut.zdat.cn die beiden hochstwertigen Bits dazu 

Gleichstrom versorgt, Es liegt damit eine Powerline-Daten- verwendet werden konnen, die Sensorenwerte zu identifizie- 

bi igmig \i Mil lie D ii ibcni ns 1 ii II (iii - [ run. 

Rahmen verwendet, wobei 2 Slartbits, 8 Datenbits und 1 Pa- [0011] SchlieBlich isl es auch von Vorteil, daB eine Vor- 

rily-Bit vokcsi cn sind. 1 ur Jn 1 \ in ing wird eine nchLung zur Durchfiihrung des erfindungsgemaBen Verfah- 

Manchcstcr-Codicrung verwendet. rens vorlicgt, wohci das Steuergerat cincn Ernpfangsbau- 

stein aufweist, um die Daten der cinzclncn Scnsorcn uber 

Vorteile der Erfindung 25 die jeweiligen Zweidrahtleitungen zu empfangen, und die 

Sensoren jeweils einen Senderbaustein aufweisen, der die 
[0003] Das ertmdungsgemaBe Verfahren zur Ubertragung Ubertragung iiber die Zweidrahlleitungen ermoglicht, Weist 
von Daten von wenigslens einem Sensor zu einem S Leuerge- ein Sensor mehr als ein S ensierungskonzepi auf, handell es 
rat mit den Merkmalen des unabhangigen Patentanspruchs sich dabei also um ein Sensorencluster, dann werden die un- 
hat dem gegeniiber den Vorteil, daB nun unterschiedliche 30 terschiedlichen Sensorendaten uber verschiedene logischen 
Scnsorcn im Kraftfahrzeug, bcispiclswciscBcschleunigung, Kanalcn zu dem Steuergerat ubcrtragen. Dies kann bci- 
Druck, Lenkwinl Olgiii n Jin he Sensoren mit spielsweise durch ein Zeitmultiplex realisiert werden, es ist 
dem Steuergerat verbindbar sind, Dariiber hinaus ist es von jedoch auch ein Frequenzmultiplex moglich. 
Vorteil, daB die Signale eines Sensors, der auch ein Sensor- 
cluster sein kann, mehrere logische Kanale verwendet, die 35 Zeichnung 
beispielsweise durchs Zeitmultiplex realisiert sind. Damit 

crgibt sich cin Aufwands- und Kostcnvortcil gegeniiber [0012] Ausfuhrungsbcispiclc der Erfindung sind in der 

Bussystcmcn, Dariiber hinaus wcrdcn zuvcrlassigc und si- Zeichnung dargcstcllt und wcrdcn in der nachfolgcndcn Bc- 

chere tibertragungen von Mormationen wie dem Sen ii h hmigiiiilicrerlriuiei Fs/rigi 

typ, dem Hersteller, MeBbereiche, Fertigungsdaten und Se- 41) [00131 Fig. 1 ein Blockschaltbild der erfindungsgemaBen 

riennummer ermoglicht. Vorrichlung, 

[0004] Durch die in den abhiingigen Anspriichen aufge- [0014] Fig. 2 eine Darstellung des erfindungsgemaBen 

fiihrt.cn MaBnahmcn und Wcitcrbildungcn sind vorteilhaf'tc Verfahrens, 

Vcrbcsscrungcn des im unabhangigen Anspruch angegebe- [0015] Fig. 3 cin Bcispicl fur Scnsoridcntifikationsdatcn, 

nen Verfahrens zur Ubertragung von Daten von wenigstens 45 [00161 Fig- 4 Alternative^ um Nutzdaten zu iibertragen, 

einem Sensor zu einem Steuergerat moglich, [00171 % 5 ein Nutzdatenrahmen, 

[0005] Besonders vorteilhafl ist, daB das Steuergerat vor [0018] Fig, 6 die Codierung der Nutzdaten und Statusmel- 

der Sensoridentifikation die Zweidrahlleilung oder die Ener- dungen und 

gicaufnahmc des wenigstens cincn Sensors iibcrpriift, Damit. [0019] Fig. 7 die Bitiibcrtragung im Manchester Code, 

wird gcwahrlcistct, daB die Ubertragung, bzw. die Eunktion 50 

des Sensors fehlerfrei ist. Bei einem Fehler kann die Uber- Beschreibung 
tragung abgebrochen werden, um das Steuergerat nicht mit 

fehlerhaften Daten zu belasten. [00201 Fiir Airbag- Satellitensensoren wird eine unidirek- 

[0006] Weiterhin isl es von Vorteil, daB als die Sensori- tionale Zweiorahtslromschnittstelle eingeselzt, um Daten 

dendflkationsdaten, das verwendete Dbertragungsprolokoll, 55 von den Airbag-Satellitensensoren zu einem Steuergerat zu 

der Sertsorhersteller, der Sensortyp und Sensorherstellungs- iibertragen. Verschiedene Firmen verwenden solch eine 

daten des wenigstens einen Sensors dbertragen werden. Da- Schnittstelle, Um diese Schnittstelle flexibler zu gestalten 

mit ist cine cindcudgc Idcntifikation des Sensors moglich und cine cindcutigc Idcntifizicrung von Scnsorcn zu crmog- 

und das Steuergerat kann bei der Vcrarbcitung dcrScnsorda- lichen, wird crfindungsgcmaB das Verfahren zur Ubcrtra- 

ten darauf Riicksicht nehmen, indem beispielsweise fiir die- 60 gung von Daten von wenigstens einem Sensor zu einem 

i handene Alsorithn i Id len. Al t i i 1 1 1 i h i 1 1 i 1 1 estei i 

Sensorherslellungsdaten konnen das Herslellungsdatum, die Sensor nach Erhall der elektrischen Energie von dem Steu- 

Chargennuuuner, eine Seriennummer und Priifergebnisse ergerat eine Sensoridentifikation zu dem Steuergeriil iiber- 

verwendet wcrdcn, nu rdci . Icuiijcl iiilikation dcsjcwcili- 

[0007] Dariiber hinaus ist cs von Vorteil, daB die Sensori- 65 gen Sensors moglich, so daB das Steuergerat dann gcmaB 

dentifikation Datenworte aufweist, denen jeweils ein Identi- diesem Sensor die Sensorendaten verarbeiten kann, Ein 

fikationscode vorangestellt wird, Damit wird die Integral Steuergerat kann daher Algorithmen zur Verarbeitung von 

der iibertragenen Infonnalion im jeweiligen Daienworl gesi- unlerschiedlichen Sensoren aufweisen. Gemi der Sensori- 
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dentilikalion wird dam nur der entsprecheade Algorilhmus Dariiber hinaus wird die Sicherheit erhohl. Dadurch ist es 

verwendet, urn die Sensorenwerte von dem jeweiUgen Sen- moglich, daS unterschiedliche Sensoren von unterschiedli- 

sor zu verarheiren. chen Herstellern an das Steuergerat 1 angeschJossen werden 

[0021] Dicsc Scnsoridcnrifikation wird zusatzlich dadurch konncn. Dies crmoglicht dann, daB cntsprcchcndc Algorith- 

gesichert, daB den jeweiligen Datenworten Identifikation- 5 men im Steuerprogramm des Mikrokontrollers 2 in Abhan- 

scodes vorangestellt werden. Durch eine Wiederholung der gigkeit von dem jeweiligen Sensor aufgerufen werden, urn 

i I ii 'I i in 1 1 ie Wuhrsdi iliilikeit erhoht, die Sensorendaten optimal zu verarbeiten, 

1^ i ii idcniili lion korrekt erhalt. [00281 Fig, 2 zeigt nun den erfindungsgemalten Ablauf. 

Fiir die Nutzdaten ist es nun moglich, in verschiedenen logi- Zunachst erhalt der Sensor 6 bzw. 7 seine elektrische Ener- 

schen Kanalen fiber eine Zweidrahtleitung, beispielsweise 10 gie fiber die Leitung 5. Dies tritt beim Zeitpunkt T = 0 ein. 

im Zcitmultiplcx iibcttragen zu werden, und cs ist wcitcrliin [0029] In der Initiahsationphasc 1 werden noch kcinc Da- 

moglich cine unterschiedliche Uhcrtragungsratc sowic Auf- ten von den Sensoren 6 und 7 zu dem Steuergerat 1 fihcrlra- 

losung fur die Sensorenwerte zuverwenden, Dies wird dann gen, Hier iiberpriift da S i 1 1 die Energieaufnahme 

iiiilcrSciiviriik ignali icri umdickorrekteVer- der einzelnen Sensoren 6 iin.l 7 und die Leilungcn 5 zur 

arbeilung zu gewahrleislen. 15 Ubertragung von Dalen geeignel sind, Die Energieauf- 

[0022] Fig. 1 zeigt als Blockschaltbild die erlindungsge- nahine ist wichlig, urn festzuslellen, ob der jeweilige Sensor 

i oi mine n St gcrat 1 isi Is fiber Zwei- 6 hzw. 7 korrckr funkrionicrt., 

dralitlcitungcn 5 rait Sensoren 6 und 7 verbunden, Hier sind [0030J In der Initialisationphasc 11 iibcttragen nun die 

nun zwei Satellitensensoren dargestellt, es konnen jedoch Sensoren 6 und 7 gleichzeitig, aber auf getrennten Leitun- 

auch raehr Sensoren fiber jeweilige, diesen Sensoren zuge- 20 gen 5 ihre jeweilige Sensoridentifikation, Die Sensoridenti- 

ordneten Zweidrahlleilungen an das Steuergerat 1 ange- filiation weist, wie in Fig, 2 gezeigl, einen Idenlifikations- 

schlossen sein. Die Sensoren 6 und 7 sind hier als Satellites block auf, der aus Datenworten DO bis Dn, sowie Idenlifika- 

sensoren odcrals Scnsorcnclustcr bczcichnct. Scnsorcnclu- tionscodes TDO bis IDn bestcht, Die Idcntifikationscodcs 

stcr wciscn mchr als ein Scnsierungskonze.pt auf, hier durch werden zur Dat.cnint.cgrir.ar. verwendet, In den cinzclncn Da- 

einen Sensor 13 und 14 dargestellt, 25 tenworten DO bis Dn stehen die Sensoridentitikationsdaten. 

[00231 Da ein Satellitensensor 6 bzw, 7 fiber die Zwei- Der Identiflkationsblock wird wie in Fig, 2 dargestellt, 32- 

drahtleitungen 5 mil eleklrischer Energie durch einen mal wiederholl. 

1 1 .Ii i > i I i ucrii J 1 ' -i a wird, wird der [0031] Fig, 3 zeigt beispielhafi, welche Dalen in den Da- 

Satellitensensor 6 bzw. 7 sofort nach Erhalt der elektrischen tenworten DO bis Dn iibertragen werden konnen. Im Feld 1 

Energie und gegebenenfalls einer Uberprfifung der Zwei- 30 mit der Datenwortlange list die Information Ubertragungs- 

drabtlcitungcn bzw. der Energieaufnahme mit dem Scndcn format abgclcgt, D. h„ hier wird das Protokoll, die Langc 

von Daten beginnen, Dazu weist der Satellitensensor 6 ein des Identiniationsblocks und die Identifikation bzw, Nutz- 

Interface 9 als Senderbaustein auf, der zur Ubertragung der datenformate iibertragen, Im Feld 2 wiederum mit der Lange 

Daten fiber die Zweidrahtleitung 5 dient. Der Sateflitensen- von einem Datenwort wird die Ilerstelleridentifikation also 

sor 6 und 7 weist weiterhin einen Spannungsregler fur die 35 der Sensor- bzw. Chiphersleller codiert. En Feld 3 wird wie- 

inleme Verarbeitung, eine Logik zur Steuerung des Ablaufs derum mil der Lange eines Dalenworls die Sensorfamilie 

im Satellitensensor 6, cine Signalauswcrtung zur Vcrarbci- genannt. Das ist dann die Scnsorart, handclt cs sich also um 

rung der Sensorendaten und die Sensoren 13 und 14 auf, die cincn B cscli 1 cuni gu n gs sen sor, einen Druckscnsor odcr ci- 

die eigentlichen Sensordaten liefern, nen Lenkwinkelsensor. 

[00241 Ms Sensorentypen konnen hier Beschleunigungs- 40 [00321 Im Feld 4 mit einer vorgegebenen Anzahl von Da- 

sensoren, Lenkwinkelsensoren, Drudsensoren, Olgfilesen- tenworten wird die Sensoridendfikation an sich iibertragen. 

soren und chemische Sensoren eingeset/t werden. Es sind DiesbedeulefdenSemom ds 1 McUkuildi ka 

auch noch andcrc Scnsortypcn moglich, Darait licgen vcr- sicrungsachsc und andcrc, die Mcssung bctrcffcndc Daten. 

schicdcnc Scnsicrungskonzcptc vor, die dann, da sic pcrma- Im Feld 5 mit einer vorgegebenen Anzahl von Datenworten 

■in NL'iisicriiii^ihiiciiliclcrn.iibcrl gjv Ik 1 mal ibcr die 45 wird der Sensorstatus iibertragen, Dies bedeutet, wieweit 

Zweidrahtleitung 5 zum Steuergerat 1 iibertragen werden. der Fertigungsfortschritt ist und liegt eine Gut- bzw. 

[0025] Das Steuergerat 1 weist zum Empfang der Dalen Schlechtkennzeichnung vor, Im Feld 6 schlieBlich wird mit 

der einzelnen Sensoren 6 und 7 einen Empfangsbaustein 3 einer besliimnten Anzahl von Datenworten die Sensorinfor- 

auf, der hier als Empfangcr-ASIC bczcichnct wird. Dicscr mation iibertragen, das ist das Hcrstellungsdatum, die Char- 

Enipfangcrbaustcin 3 ist fiber cine sogenannte SPI-(Scrial 50 gennummer odcr cine Scricnnummcr. Wciterc Infortnatio- 

Peripherial Interface) Leitung 4 mit einem Microcontroller 2 nen sind hier codierbar. Auch die Reihenfolge und die 

des Steuergerats 1 verbunden, Die SPI-Leitung 4 besteht aus Lange der Informationen kann entsprechend den Vorgaben 

ffinf parallelen Leitungen, die ein Iibertragen von und zu geandert werden, 

dem Mikrocontroller 2 ennoglichen, Der Mikroconlroller 2 [0033] In Fig, 2 wird in der Initialisalionphase FJ fibertra- 

verarbeilel dann die Sensorendaten, die fiber den Empfangs- 55 gen, wie der Slaluscode des Sensors 6 bzw. 7 ist, funklio- 

baustein 3 von den Sensoren 6 und 7 empfangen wurden, in niert also der Sensor oder nicht. In der Run- Mode- Phase IV 

einem Algorithms und hier insbesondere in einem Auslo- werden dann die eigentlichen Sensorendaten, die mit den 

scalgorithmus fiir Ruckhaltcsystcmc. Dahcr sind die Scnso- Scnsicrungskonzcptcn 13 bzw. 14 gewonnen werden, fibcr- 

rcn 13 und 14 Aurprallscnsorcn, beispielsweise Bcschlcuni- tragen, 

gungs-oderDrucksensoren. 60 [00341 ErfindungsgemaB sind hier nun verschiedeneMog- 

[00261 Das Steuergerat 1 ist, wie hier nicht dargestellt, mit lichkeiten der Ubertragung gegeben. Fig, 4 zeigt solche Al- 

einem Rfickhaltesyslem verbunden, In einem Auslosefall lernadven. Bie dem Typ Al wird nur ein Kanai verwendet 

wird das Steuergerat 1 das Rfickhaltesyslem auslosen, um und eine Auflosung von 10 Bit, so daB eine Datenrate von 

Fahrzcuginsasscn zu schiitzen, 1 kHz zur Vcrffigung stcht, Dies crmoglicht cine hohc Da- 

[0027J ErfindungsgemaB wird nun bci der Ubertragung 65 tenrate, beispielsweise fiir pcripherc Bcschlcunigungsscnso- 

der Daten von den Sensoren 6 und 7 zu dem Steuergerat 1 ren (PAS 4) oder auch fur Drucksatellitensensor, Der Typ 

ein Verfahren eingesetzt, daB die Kompatibilitat unter- Bl verwendet ebenfalls nur einen Kanal, aber eine hohere 

> I chei Sensoren nut dem Steuergerat 1 ennoglichl. Auflosung von 12 bis 16 Bit fiir die Nutzdaten, so daB nur 
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eine Datenrale von 2 kHz zur Verfiigung sieht. Die kann fur 
Sensoren, die eine hohe Auflosung benotigen, eingesetzt 
werden, also fur einen Neigungssensor oder einen Wegsen- 
sor. 

[0035] Bei dem Typ A2 werden nun zwei Kaniile im Zeit- 5 
multiplex verwendet, so daB nur eine Auflosung von 8 Bits 
ml cincD ten ' 21.11 in J i lust Dies ermogliclit 
dann die Zweikanaliibertragung, also wie in unserem Falle 
fur die Sensoren 12 und 14 iiber eine Zweidrahtleitung 5. 
[0036] Der Typ B2 verwendet ebenfalls zwei Kanale mit io 
cincr hohcn Auflosung von 12 bis 16 Bit, dafiir ist jcdoch 
nur cine Datcnratc von 1 kHz moglich, Datnit wird also cine 
Zweikanaliibertragung mit holier Auflosung ermogliclit, 
beispielsweise wenn ein Drehratensensor und ein Sensor fur 
niedrige Beschleunigung in einem Sensorclusler kombinierl 1 5 
wird. 

[0037J Bci dem Typ A4 werden 4 Kanale verwendet mit 
cincr jcwciligcn Auflosung von 8 Bit und cincr Datcnratc 
von 1 kHz, so daB sich eine Vierkanaliibertragung ergibt, 

ifii i , M n ii i L-iicluster zur Messung von 20 
TciiLpcraiLir. FeuchLe undDruck. 
[0038] Fig. 5 zeigt ein Beispiel eines Nulzdalenrahmens. 
Der Rahmcn ist 1 3 Bit. lang und beginnt mit zwei Startbits 
SI und S2, Dann folgcn 10 Bit Nut7.dat.cn, wobci die hdchst- 
wertigen Bits die Art der Nutzdaten identifizieren, Abge- 25 
schlossen wird der Rahmen durch ein Paritybit. Die Lange 
urn i li ih I 1 Mi r< kunden gewiihll, Der 
Dalendurchsalz wird durch die Wiederholrale Trep be- 
ta t 

[0039] Fig. 6 zeigt ein Beispiel, wie mit den vorhandenen » 
8 Bits die Nutzdaten und Statusmcldungcn, wozu audi die 
Identifikationsdaten gehoren, mit den verfiigbaren Codie- 
rungen codiert werden. Der groBte Wertebereich von +/ 
480 wird ftir die Codierung der Nutzdaten verwendet, wah- 
rend die verbleibenden (Mermoglichkeiten bis +/-512 de- 35 
zinial fur die Slalusmeldungen eingesetzt werden. 
[0040] Die Datcn werden hicr im Manchcstcrcodc iibcr- 
tragen, wic cs in Kig. 7 dargcstcllt ist. Die Manchcstcrcodic- 
rung zeichnet sich dadurch aus, daB fur die Bitdetektion ein 
Flankenwechsel detektiert wird, in der zeitlichen Mitte des 40 
I ligenBi Fine I I i • 1 1 1 i 1 ' h eine aufslei- 
gende Flanke von einem niedrigen Pegel zu einem hohen 
Pcgcl charaktensicrt. walircnd cine logischc 1 durch cine 
fallcndc Flankc von einem hohcn Pcgcl zu cincm niedrigen 
Pegel gekennzeichnet ist, 45 

Patentanspriiche 

1. Vcrfahrcn zur Ubcrtragung von Datcn von wenig- 
stens einem Sensor (6, 7, 8) zu cincm Steuergerat (1), 50 
wobei fur jeden Sensor (6, 7, 8) eine jeweilige Leitung, 
insbesondere Zweidrahtleitung (5), fur die Ubertra- 
gung der Daten eingesetzt wird, wobei der wenigstens 
eine Sensor (6, 7, 8) die fur seinen Belrieb nolwendige 
elektrische Energie von dem Sleuergeriit (1) iiber die 55 
jeweilige Leitung (5) erhalt, dadurch gekennzeichnet, 
daB der wenigstens eine Sensor (6, 7, 8) nach Erhalt der 
clcktrischcn Kncrgic cine Scnsoridcntifikation, cine 
Statusidcntifikation und Scnsorcnwcrtc als Datcn an 
das Steuergerat (1) iibertragt. 60 
1 ' i mi n ii ch in li i I iliidi gekennzeich- 
net, dass das Steuergerat 1 1 1 vor der Sensoridentilika- 
tion die Leitung (5) und/oder die Energieaufnahme des 

ii i i s rs (6, 7, 8) iiberpruli 
3. Vcrfahrcn nach Anspruchl odcr 2, dadurch gekenn- (55 
zeichnet, daB als die Sensoridentifikation das verwen- 
dctcObcrtragiingsprotokolUerSensortyp und Sensor- 
herstellungsdaten des wenigstens einen Sensors (6, 7, 



8) iibertragen werden, 

4, Verfahren nach Anspruch 1 oder 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi als die Sensoridentifikation Datenworte 
(DO bis Dn) iibertragen werden, denen jeweils ein Idcn- 
tifikationscode (ID0 . . . IDn) vorangesteflt wird. 

5, Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Datenworte (DO . , . Dn) mit den zugehori- 
gen Identifikationscod.es (DO . . , IDn) zu einem Iden- 
tifikationsblock (ID-Block) zusammengefaBt werden 
und daB der Identifikations block (ID-Block) fur eine 
vorgcgcbcncn Anzahl wicdcrholt zu dem Steuergerat 
(1) iibertragen wird. 

6, Verfahren nach emeu 4 \ rhcrgi icriden \ sprn- 
che, dadurch gekeiiii/ciclinel. dafi die Sensorenwerte in 
einer fur den jeweiligen Sensor vorgegebenen Auflo- 
sung iibertragen werden. 

7, Vcrfahrcn nach einen d \ i erg 1 : den is| u- 
chc. dadurch gekennzeichnet. daB die Scnsorcnwcrtc 
des wenigstens einen Sensors (6, 7, 8) im Zeitmultiplex 
iibertragen werden, so daB wenigsten zwei logische 
Kanale zur Ubertragung der Sensorenwerte zur Verfii- 
gung slehen. 

8, Vcrfahrcn nach cincm der vorhcrgchcndcn Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, daB die Scnsorcnwcrtc 
Felder aufweisen, die eine Identifizierung der Senso- 
renwerte ermoglichen, 

9, Verfahren nach msp I 1 ii in t li 
net, daB die hochstwertigen Bits der Sensoren als die 
Felder zurldentifikation der Sensorenwerte verwendet 
werden. 

10, Vorrichtung zur Durchfuhrung des Vcrfahrcns 
nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi die Vorrichtung ein Steuergerat (1) und 
wenigstens einen Sensor (6, 7, 8) aufweist, der mit dem 
Steuergerat (1) iiber eine dem Sensor (6, 7, 8) zugeord- 
nete Leitungen (5) verbindbar ist, wobei das Steuerge- 
rat (1) einen Kmpfangcrbaustcin (3) fur den Hmpfang 
der Datcn von dem wenigstens cincm Sensor (6, 7, 8) 
oder wenigstens einen der Sensor einen Senderbaustein 
(9) fur das iibertragen der Daten zu dem Steuergerat 
(1) aufweist. 

11, Sensor nach Anspruch 10, dadurch gekennzeich- 
net, daB der Sensor (6, 7, 8) mchr als ein Scnsicrungs- 
konzept (13, 14) aufweist, wobci in jedem Scnsic- 
rungskonzept (13, 14) ein logischer Kanal zur Ubertra- 
gung an das Steuergerat zugeordnet wird, 
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